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Uklad polaczenr do sterowania dobiegu samoczywmyeh maszyn
wyciggowych

1.

Przedmiotern: wynalazku jest uklad’ polgezen: do-
sterowania dobiegu samoezynnych maszyn: wycig-
gowych.

Samoczynnym' maszynom wyeiggowym stawiane
sf) wy¥sokier wymagania na: skuteczne sterowanie
icli predkosci, zwlaszeza w' koncowej fazie ruchu,
zwanej: dobiegiem.

W maszynach. takich stosowany jest czton zabez-
pFieczajacy;. ktéry w- przypadkw przekroczenia okre-
Slonej wartosci. predkosci w czasier dobiegu: powo-
duje. uruchomienie hamulea: bezpieczeristwa. Sku-
tecznie dzialajace urzadzenie zabezpieczajgce, zwia-
szeza do sterowania: dobiegu;. zapabiega: zniszczeniu
maszyny w przypadku uszkodzenia regulatorz lub-
lggicznych' sbwodéw sterowania» maszyny.

Znane sg uklady polaczen sterowania dobiegu:
s@amoczynnych mmszyn: wyciggowych, ktére predko-
§ci’ dobiegu steruja punktfowo. Sterowanie punkitowe
preditosei: jest jedmalk zaleine od poloZenia pojem-
nikka w okresie® dbbiegu przy wsp6tudziale czujnika
predko$ci’ skuteeznej: Sterowanie: punktowe nie da-
je jedhalt Zadnegs: zalvezpieczenia- w przypadku ma-
szyn' wypossZonych- w tarcze cierne, poniewaz w.
maszymach tego rodkaju. epéZnienie uzyskiwsne za:
pemiocy Hamultz berpieczefistwa jest. ograniczone,.
ze wzgledu na poflizg liny na tarczy ciermnej.

Wadip sterowamia wielopunktowesgo: jest. to;. ze
@sterowanie to wymaga zwielokrotnienia: urzetizen.
zeherpieczajpeych, lotére: sg umiesztszone w wielu.
-rmigjsciact: odoinka dobisgu:. Zwigkszas ta> wprawderie.
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bezpieczenstwo; jednak sterowanie wielopunktowe
jest drozsze ze wzgledu na trudhiejszy montaz.

Znane sg réwnieg ukiady polapzen: do sterowaniw:
dobiegu, ktére predkosci dobiegu sterujh w sposéb:
ciggly. Sterowanie za pomocg tych ukladéw polg-
ezen, zasadniczo cbejmuje nieskariczong ilo§é punie-
16w kontroli na odcinku- dobiegu. Wada sterowa-
nia cigglego polega na tym, ze jest ono- zalezne- od:
systemu maszyny i jest oparte na wskadniku gle-
bokosei, przy czym nie zalezy bezposrednior od: dro-
gl przebytej przez pojemnik. Na pedstawie badafi
statystyeznych okazalo- sie, ze sterowanie takie jest
mato skuteczne ze wzgledu na mozliwo$é zakléeeh:
napedu wskaznika’ glebokoSci. Mozliwe jest oezy—
wiScie uzyskanie wiekszego bezpieczefistwa przez
polaczenie znanych sterowan, jest to jednak droz-
sze i bardziej skomplikowane.

Celem wynalazku jest stworzenie ukladu. polg-
czen. do sterowania dohbiegu samoczynnych maszyn-
wyciagewych,. kiéryby nie posiadat wyzej wymie-
nionych wad..

Cel: ten- osiggnieto- drieki ukiadowi pelgczefi we-
diug wynalazku- zawierajgcemu dwa obwody wlg-
czone. szeregowo W obwdad urzadeenia: zabezpiecza-
iacego; z hitbryeh. kazdy 2z nieh- sklada. sie 7 réwno-
leglego pelaczenis: zesiykoéw czujnika; opbfnienie
i czujnika' peloZenia, odpewiadajpcych. pierwsezemu-
i drugiemu kierunikowi- ocbrotéw oraz: z- polgezenia-
z. zestydtiemn. zwiernym czujnika: kierunisu,, odpewia~
dajrcego kierunkowi. obrotéw.. Ten ukdad pelgczefi
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pracuje na zasadzie przeciwnych stanéw czujnikéw
opb6znienia i czujnikéw polozenia po rozpoczeciu
dobiegu maszyny wyciggowej, przy czym w przy-
padku przeciwstawnie réznych polozen roboczych
czujniki te na skutek dziatania urzgdzenia zabez-
pieczajacego powodujg zatrzymanie maszyny, przy
czym czujniki te zostajg réwnocze$nie wylgczone,
gdy zostanie osiggnieta predko$é dobiegowa, to jest
nie powodujgca zagrozenia.

Istotng cecha ukladu polaczenn wedlug wynalazku
jest to, ze do szeregowego polaczenia zestykéw
zwiernych wilaczonych w obw6d czlonu zabezpiecza-
jacego czujnikéw opéZnienia dolaczone sg réwno-
legle dwa polaczone ze soba szeregowo zestyki roz-
wierfie czujnikow polozema oraz réwnolegle dwa
polaczone ze sobg szeregowo zestyki zwierne czuj-
n1koW kierunku, do ktérych réwnolegle dolgczony
jest zestyk rozwierpy:. ‘ckujnika predkosci dobiego-
wej E'a’lf Ze zwielia _en 5bwod czlonu zabezpiecza-
jacego.

Przedmiot wynalazku jest przedstawiony tytulem
przykladu na rysunku, na ktérym fig. 1 przedstawia
obwéd elektryczny urzadzenia opézZniajgcego, fig. 2 —
uklad polgczen zestyk6w czujniké6w urzadzenia za-
bezpieczajacego, fig. 3 — wykres predkosci w funk-
cji drogi, a fig. 4 — stan czujnik6w polozenia w
zaleznoS$ci od polozenia pojemnika.

Jak pokazano na fig. 1, na wyjSciu czujnika 7
predkosSci skutecznej wilaczony jest czlon boczni-
kujgcy 8, ktérego sygnat wyjSciowy Dw jest do-
prowadzony do czujnika opodznienia 1 lub 2. Ob-
wod czlonu zabezpieczajgcego 11 (fig. 2) jest po-
przez zaciski X, Z dolaczony do zrbédia napiecia.
W przypadku zaniku napiecia czton zabezpieczajg-
cy 11 uruchamia nie przedstawiony na rysunku
hamulec bezpieczenstwa, ktéry zatrzymuje urzadze-
nie. Pomiedzy zaciski X, Y wlaczone sg znane wyj-
Scia zabezpieczajace, zaznaczone na rysunku linig
przerywang. Pomiedzy zaciski X, Y wlaczony jest
zestyk rozwierny 12 nieprzedstawionego czujnika
predkosSci dobiegowej, do kitérego dolgczone sg row-
nolegle dwa szeregowo polaczone obwody, z kté-
rych kazdy sklada sie z réwnoleglego polaczenia
zestyku zwiernego 1—1 lub 2—1 czujnika op6Znie-
nia 1 lub 2 (fig. 1), zestyku rozwiernego 3—1 lub
4—1 (fig. 2) czujnika polozenia 3 lub 4 oraz z ze-
styku zwiernego 6 lub 5 pierwszego lub drugiego
czujnika kierunku (na fig. 2 nieprzedstawione).

Jako czujnik 7 predko$ci skutecznej (fig. 1) stuzy
przyktadowo pradnica tachometryczna a w maszy-
nach pradu stalego wykorzystuje sie w tym celu
korzystnie napiecie sily przeciwelektromotorycznej,
ktére jest proporcjonalne do predkoSci obrotowej
silnika elektrycznego. Czlon bocznikujacy 8 moze
byé kondensatorem lub transformatorem boczniku-
jacym albo tez podobnym elementem. Czujnik op6Z-
nienia 1 lub 2 skiada sie z elementu, ktéry ma jed-
nostronne pasmo nieczulo$Sci, na przyklad z diody
oraz z elementu o charakterystyce przekaznikowej.
Czujniki op6zZnienia 1, 2 r6znig sie od siebie biegu-
nowoScig. Istotna jest przy tym mozliwo§é regulacji
pasma nieczulosci p lub p’ czujnika opdznienia 1, 2.
Sygnal bocznika + Dw, ktéry odpowiada op6znieniu
maszyny, powinien byé przy tym w stanie urucho-
mié czujnik opdznienia 1, 2. Zestyk rozwierny 12
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nie przedstawionego na fig. 2 czujnika predkosci
dobiegowej, jest rozwarty przy predko$ci obrotowej
silnika wiekszej niz predko$§é dobiegowa w (patrz
fig. 3), wykres w = F(s).

Czujniki potozenia 3 lub 4 (fig. 4) maja wspb6lny
obwéd 34 w zaleznoéci od drogi S pojemnikéw 9,
10, tam gdzie zestyk 3—1 lub 4—1 jest zwarty po-
miedzy punktami OB i rozwarty pomiedzy punkta-
mi BC. Oba czujniki polozenia 3, 4 sg czujnikami
pamietajacymi swe polozenie, przykladowo wyko-
nanymi jako magnetyczne wylgczniki krancowe,
umieszczone w szybie wyciggowym.

Urzadzenie wediug wynalazku pracuje w naste-
pujacy sposéb. Zalézmy, ze gdy beben 13 obraca
si¢ w kierunku pokazanym strzalkg I pojemnik 9%
jest podnoszony. Gdy urzadzenie jest w stanie spo-
czynku zestyk rozwierny 12 czujnika predko$ci do-
biegowej jest zwarty. Czlon zabezpieczajgcy 11 jest
pod napieciem. Sygnal uruchamiajacy beben 13 w
kierunku obrotéw, pokazany strzalkg I, doprowa-
dzany jest do pierwszego czujnika kierunku, ktére-
go zestyk zwierny 5 zostaje zwarty i bocznikuje
zestyk zwierny 2—1 czujnika op6znienia 2 oraz ze-
styk zwierny 4—1 czujnika potozenia 4. Gdy po-
jemnik 9 osiaggnie w punkcie E predko§é w', roz-
wiera sie zestyk 12 czujnika predkosci dobiegowej.
Od tego momentu stan czlonu zabezpieczajacego 11
zalezny jest tylko od stanu obwodu pomiedzy za-
ciskami Y, Y. Poniewaz zestyk 3—1 czujnika po-
lozenia 3 jest zwarty, czlon zabezpieczajacy jest
pod narpieciem. Po odejSciu pojemnika 9 do punktu
A zostaje wlgczone opoéznienie. W tym momencie
na wyjsciu czlonu bocznikujgcego 8 pojawia siz
ujemny sygnal — Dw, ktéry przy wystarczajacej
warto$ci uruchamia czujnik op6znienia 1, dopelnia-
jacy swym zestykiem 1—1 obwdd pomiedzy zacis-
kami Y, Y.

Predko$¢ maszyny nadal maleje a gdy pojemnik
9. dojdzie do punktu B, zostaje uruchomiony czujnik
polozenia 3, ktéry rozwiera swoj zestyk 3—1. Na
skutek tego czlon zabezpieczajacy przestaje byé za-
lezny od stanu czujnika op6Znienia 1.

Je§li opOZnienie jest wystarczajaco duze czion
zabezpieczajgcy pozostaje pod napieciem i maszyna
pracuje bez przeszk6d dalej az pojemnik 9 osiggnie
polozenie odpowiadajace punktowi F, ponownie za-
dziata czujnik predko$ci dobiegowej, ktéry swym
zestykiem 12 bocznikuje caly obwdd Y, Y’ czlonu
zabezpieczajacego 11, na skutek czego maszyna wy-—
konuje bez przeszk6d caly cykl pracy. Gdy opoi-
nienie jest zbyt male napiecie zostaje odlgczone
od czlonu zabezpieczajacego 11 poniewaz obwod
pomiedzy zaciskami Y, Y nie jest dopelniony
zestykiem 1—1 czujnika opdZnienia 1. Czion zabez-
prieczajgcy 11 uruchamia wéwezas hamulec bezpie-
czenstwa i unieruchamia maszyne. Przy kierunku
obrotéw, zaznaczonym na rysunku strzatka II, dzia--
lanie obwodu jest podobne, z tym, Ze dzialajg ze--
styk 2—1 czujnika op6Znienia 2 i zestyk 4—1 czuj-
nika polozenia 4. .

Zaletg opisanego ukladu polaczen jest gléwnie-
zwigkszenie Lkezpieczenstwa. Sterowanie jest wilg--
czane natychmiast po rozpoczeciu dobiegu, dzieki
czemu uzyskano dluzszy odcinek hamowania po--
jemnika za pomoca hamulca bezpieczenstwa. Ma to-
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szczegllne znaczenie w maszynach, w ktoérych nie
ma tak zwanej wolnej wysoko$ci, gdyz droga po-
jemnika jest zamknieta nieruchomg belks zderza-
kowa.

Uklad wedlug wynalazku moze byé stosowany
do wszystkich samoczynnych maszyn wyciggowych
lub im podobnych, o zadanej charakterystyce pred-
koSci.

Zastrzezenie patentowe

Uklad polaczen do sterowania dobiegu samoczyn-~
nych maszyn wyciggowych, zawierajgcy czujniki
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polozenia, op6Znienia, kierunku i podobne oraz
przykladowo przekaznik usytuowany w obwodzie
urzgdzenia zabezpieczajacego, znamienny tym, Ze
do szeregowego polgczenia zestykéw zwiernych
(1—1, 2—1) wilgczonych w obwdd czlonu zabezpie-
czajacego (11) czujnikéw opdznienia (1, 2) dolgczone
sa roéwnolegle dwa polgczone ze sobg szeregowo
zestyki rozwierne (3—1, 4—1) czujnikéw polozenia
(3, 4) orlaz réwnolegle dwa polaczone ze soba sze-
regowo zestyki zwierne (5, 6) czujnikéw kierunku,
do ktoérych roéwnolegle dolgczony jest zestyk roz-
‘wierny (12) czujnika predkosci dobiegowej tak, ze
zwiera on obwo6d czlonu zabezpieczajacego 11).
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